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Abstract 


T -i 


The invention relates to a navigation system for a land vehicle having a 
measurement arrangement for supplying position, direction and/or distance 
data, having a data source arrangement for supplying navigation data, having 
an input arrangement at least for inputting a destination point, having a control 
arrangement at least for determining a route, and having at least one display 
apparatus for outputting navigation instructions. After receiving data from an 
identification sensor, the control arrangement uses stored data to determine the 
driver who is operating the land vehicle and outputs navigation instructions, 
matched to the driver, in predetermined regions or on predetermined routes 

1 Data supplied from the esp@cenet database - 12 





Description 



BACKGROUND OF THE INVENTION 
1. Field of the Invention 

The invention relates to a navigation system for a land vehicle having a 
measurement arrangement for supplying position, direction and/or distance 
data, having a data source arrangement for supplying navigation data, having 



9/3/03 2:21 PM 



i 




(19) 




(12) 



EuropSisches Patentamt 
European Patent Office 
Office europ^en des brevets (11) EP 1 004 851 A1 

EUROPAISCHE PATENTANMELDUNG 



(43) VerOffentlichungstag: 

31.05^000 Patentblatt 2000/22 

(21) Anmeldenummer: 99123112.7 

(22) Anmeldetag: 18.11.1999 



(51) Intel/: GDI C 21/26 



(84) Benannte Vertragsstaaten: 


(72) Erfinder: 


AT BE CH CY DE DK ES R FR GB GR IE IT LI LU 


• Ldffert, Ralf 


MC NL PT SE 


65205 Wiesbaden (DE) 


Benannte Erstreckungsstaaten: 


• Troedei, Bemhard 


AL LT LV MK RO SI 


35606 Solms (DE) 


(30) Prioritat: 25.11.1998 DE 19854399 


(74) Vertreter: 




Rassler, Andrea, Dtpl.-Phys. 


(71) Anmelder: 


KruppstrasselOS 


IVIannesmann VDO Aktiengesellschaft 


60388 Frankfurt (DE) 


60388 Frankfurt am Main (DE) 





(54) Adaptlves Navlgationssystem 

(57) Die Erfindung bezieht sich auf ein Navigations- 
system fur ein Landfahrzeug mit einer MeBanordnung 

(2) zur Lieferung von Positions-. Richtungs- und/oder 
Entfernungsdaten. mit einer Datenquellenanordnung 

(3) zur Lieferung von Navigationsdaten, mit einer EInga- 
beanordnung (4) wenigstens zur Eingabe eines Ztel- 
punktes. mit einer Sleueranondnung (1) wenigstens zur 
Bestimmung eines Weges und wenigstens einer Anzei- 
gevorrichtung (12) zur Ausgabe von Navigationshinwei- 
sen. Die Steueranordnung (1) ermlttelt nach Empfang 
von Daten von einem Erkennungssensor den das Land- 
fahrzeug becfienenden Fahrers aus gespeicherten 
Daten und qM auf den Fahrer abgestimmte Navigati* 
onsliinweise in vorgegebenen Gebieten Oder auf vorge- 
gebenen Routen aus. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung bezieht sich auf ein Navigati- 
onssystem fur ein Landfahrzeug mit einer MeBanord- 
nung zur Ueferung von Positions-. Richtungs- und/oder 
Entffernungsdaten, mit einer Datenquellenanordnung 
zur Lreferung von Navigationsdaten. mit einer Elngabe- 
anordnung wenigstens zur Eingabe eines Zielpunkles, 
mit einer Steueranordnung wenigstens zur Bestimmung 
eines Weges und wenigstens einer Anzeigevorrichtung io 
zur Ausgabe von Navigationshinwersen. 
[0002] Aus dem Dokument Funkschau 20, 1997, 
Seiten 70 bis 73, ..Verkehrsfunk auf Abruf" 1st das oben 
genannte Navlgationssystem bekannt. Von einer CD- 
ROM werden digital codierte Navigationshinweise einer 75 
z.B. mit einem Mikroprozessor ausgebildeten Steueran- 
ordnung geliefert. Aus den Positionsdaten eines GPS- 
Systems (GPS = Global Positioning System) und den 
Richtungsdaten eines Kreiselkompasses ermlttelt das 
Navigationssystem Positionsangaben uber den Stand- 20 
ort des Fahrzeugs. Nach einer Eingabe eines Zielpunk- 
tes fuhrt das Navigationssystem einen Fahrer nach der 
Berechnung der Position des Fahrzeugs und der zu fah- 
renden Strecke durch akustische und optische Ausga- 
ben zu diesem Zielpunkt. Hierbei werden auch von 2s 
einem RDS-TMC-EmpfSnger gelieferte Verkehrshin- 
weise berucksichtigt. urn z.B. Ausweichrouten anzuge- 
ben. Dutch ein solches System wird dem Fahrer 
ermOglicht, ein ihm unbekanntes Zlel ohne Ortskenntnis 
und Lesen von StraBenkarten anzusteuern. 30 
[0003] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, 
ein Navigationssystem zu schaffen, das ermOglicht, die 
Ortskenntnisse eines Fahrers zu beniicksichtigen. 
[0004] Die Aufgabe wird durch ein Navigationssy- 
stem der eingangs genannten Art dadurch gelGst. 35 
daB die Steueranordnung nach Empfang von Daten von 
einem Erkennungssensor zur Ermittlung des das Land- 
fahrzeug bedlenenden Fahrers aus gespeicherten 
Daten vorgesehen ist und 

daB die Steueranordnung zur Ausgabe von auf den 40 
Fahrer abgestimmten Navigationshinweisen in vorgege- 
benen Gebleten oder auf vorgegebenen Routen vorge- 
sehen ist. 

[0005] ErfindungsgemSB werden dem Fahrer Navi- 
gationshinweise gegeben, die individuell angepaBt 4S 
sind. In Gebieten oder auf Routen, in denen oder auf 
welchen der Fahrer Ortskenntnisse besitzt. kOnnen 
somit keine oder nur geringe Navigationshinweise 
gegeben werden. FQr einen Fahrer sind in der Steuer- 
anordnung fur bestimmte Gebiete Einstellungsdaten so 
gespeichert, die angeben, welche Navigationshinweise 
der Fahrer erhalten m6chte. Im Gegensatz zu dem 
bekannten Navigationssystem werden durch die Erfin- 
dung unnetige Navigationshinweise vermieden. Hier- 
durch erhdht sich die Verkehrssicherheit. well der ss 
Fahrer weniger abgelenkt wird. 
[0006] Der Fahrer wird uber einen Erkennungssen- 
sor ermrttelt. Eine Spracherkennungseinrichtung eines 



Spracheingabesystems der Eingabeanordnung, eine 
automatische Sitzeinstellungsvorrichtung des Landfahr- 
zeugs Oder eine Schlusselerkennungsvorrichtung des 
Landfahrzeugs kGnnen einen solchen Erkennungssen- 
5 sor bilden. Mittels einer Tastatur oder eines Trackballs 
der Eingabeanordnung kann ebenfalls ein Erkennungs- 
sensor gebildet werden. 

[0007] Die Steueranordnung enthait ein Modul zur 
Fahrererkennung, welches aus den vom Ert^ennungs- 
sensor gelieferten Daten den das Fahrzeug bedienen- 
den Fahrer aus gespeicherten Daten ermittelt und 
welches nach einer Zleleingabe durch den Fahrer 
anhand gespeicherter Einstellungen uberpruft, ob der 
Fahrer in bestimmten Gebieten oder auf einer Route 
zum Ziel wenig oder uberhaupt keine Navigationshin- 
weise benOtigt. Die Einstellungen fur einen Fahrer wer- 
den nach einer Eingabe Qber die Eingabeanordnung in 
der Steueranordnung gespeichert. Die Steueranord- 
nung kann auch ein Lernmodul enthalten. welches die 
gefahrenen Routen speichert und fur eine hSufig 
benutzte Route die Einstellung speichert. daB fur diese 
Route keine Oder geringe Navigationshinweise ausge- 
geben werden. 

[0008] Nach Empfang von bestimmten Verkehrs- 
hinweisen uber die Datenquellenanordnung. welche 
das Gebiet Oder die Route betreffen. fur die der Fahrer 
keine oder geringe Navigationshinweise erhalten 
mOchte, ist die Steueranordnung zur Ausgabe von 
genauen Navigationshinweisen vorgesehen. 
[0009] Ein Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung wird 
nachstehend anhand der Fig. 1 nSher eriSutert. die ein 
BlockschaltbikI eines NavigationssystemsfOr Landfahr- 
zeuge zeigt. 

[0010] In Fig. 1 Ist ein Ausfuhrungsbeispiel eines 
Navigationssystems fur Landfahrzeuge als Blockschalt- 
bild dargestellt. Das Navigationssystem enthait eine 
Steueranordnung 1, eine MeBanordnung 2, eine Daten- 
quellenanordnung 3. eine Eingabeanordnung 4 und 
eine Ausgabeanordnung 5. Die Steueranordnung 1 
kann beispielswelse einen Mikroprozessor enthalten. 
der u.a. die Navigationsberechnungen durchfuhrt und 
mit wenigstens einem Festwertspeicher (ROM) z.B. zur 
Ausfuhrung eines Programms und einem Schreib- und 
Lesespeicher (RAM) zur Speicherung von Daten wSh- 
rend des Betriebes gekoppelt ist. 
[0011] Die MeBanordnung 2 liefert der Steueran- 
ordnung 1 Daten und enthait beispielsweise ein Tacho- 
meter, einen elektronischen KompaB und eine GPS- 
Empfangseinheit (GPS = Global Positioning System). 
Gegebenenfalls enthSit die MeBanordnung auch Rad- 
sensoren, die der Steueranordnung 1 Richtungs- und 
Entfernungsdaten von dem linken und rechten Vorder- 
oder Hinterrad des Fahrzeugs zufuhren. Sonst werden 
die Richtungs- und Entfernungsdaten aus den vom 
Tachometer und dem elektronischen KompaB abgege- 
benen Signalen ermittelt. Die GPS-Empfangseinheit 
berechnet anhand empfangener Satellitendaten die 
gegenwdrtige Position des Fahrzeugs und gibt die 
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berechneten Positionsdaten an die Steueranordnung 1 
weite*. Diese vender GPS-Empfangseinheit gelieferten 
Positionsdaten weisen eine Ungenauigkeit von bis zu 
100 Metern auf. 

[(KM 2] Die Datenquelienanordnung 3 enthdit 
wenigstens eine Vomchtung zur Ueferung digital 
codierter Navigatioredaten von einem Navigationsda- 
terepeicher an die Steueranordnung 1. Diese Vorrich- 
tung kann beispielsweise ein CD*ROM*Laufwerk 6 setn. 
da6 Daten eines bestlmmten Bereichs (z.B. Deutsdi- 
land) von einer CD-ROM 7 (Navigattonsdatenspeicher) 
entnimmt. Welter kann die Datenquelienanordnung 3 
einen RDS-TMC-Empfanger 8 (RDS = Radio Data 
System. TMC = Traffic Message Channel) oder ein 
QSM-Modul 9 (GSM = Global System tor Mobile Com* 
munication) enthalten. die digital codierte Verkehrsmel- 
dungen empfangen und an die Steueranordnung 1 
weitergeben. Das GSM-Modul kann des weiteren auch 
verwendet werden, um Telef6ngespr§che zu fOhren. 
[DDI 3] Die Eingabeanordnung 4 enthdH eine Tasta- 
tur 10 und gegebenenfalls einen Trackball 11. Ein 
Benutzer kann manuelle Eingaben uber die Tastatur 10 
und/oder den Trackball 1 1 durchfuhren. Die Tastatur 10 
kann dabei auch Teil einer Fernbedienung sein. Die von 
einem Benutzer (z.B. Fahrer) des Navigationssystems 
gemachten Eingaben uber die Eingabeanordnung 4 
werden auch der Steueranordnung 1 zugefuhrt. Die 
Eingabeanordnung 4 kann ferner ein Spracheingabesy- 
stem 18 enthalten. welches ein Mikrofbn mit einer nach- 
geschalteten Audiosignalverarbeitungsschaltung und 
eine Spracherkennungsanordnung enthdit. Die erkann- 
ten Spracheingaben werden ebenfalls der Steueranord- 
nung 1 zugefuhrt. Die Spracherkennungsanordnung 
kann auch Bestandteil der Steueranordnung 1 sein. 
[0014] Die Ausgabeanordnung 5 weist eine Anzei- 
gevorrichtung 12 und eine Sprachausgabeschaltung 13 
auf. Zur Ansteuerung der Anzeigevorrichtung 12 dient 
noch eine ebenfalls in der Ausgabeanordnung 5 enthal- 
tene Ansteuerschaltung 14. Bestandteil der Sprachaus- 
gabeschaltung 13 1st auch z.B. eine Sprachsysrrthese- 
schaltung 15. ein Verstdrker 16 und ein Lautsprecher 
17. 

[0015] Die Steueranordnung 1 bestimmt zwischen 
wenigstens zwei Punkten (Start- und Zielpunkt) eine 
Strecke oder Route. Vor der Fahrt hat der Benutzer (z.B. 
Fahrer) uber die Eingabeanordnung 4 mind est ens den 
Zietpunkt einzugeben. Diese eingegebenen Daten wer- 
den in der Regel auch von der Ausgabeanordnung 5 zur 
Kontrolle fOr den Benutzer ausgegeben. Wdhrend der 
Fahrt werden dem Fahrer akustische oder optische 
Anweisungen von der Steueranordnung 1 mittels der 
Ausgabeanordnung 5 erteilt Zur DurchfQhrung z.B. der 
Streckenplanung und der Anweisungen verwendet die 
Steueranordnung 1 verschiedene Softwaremodule. 
Anhand der von der MeSvorrichtung 2 gelieferten Daten 
(Positions-, Richtungs- und Entfernungsdaten) und den 
von der Datenquelienanordnung 3 zugefuhrten Daten 
berechnet die Steueranordnung 1 mittels ^nes Soft- 



waremoduls zur Posltionsbestimmung den jeweillgen 
Positionspunkt des Fahrzeugs zu Beginn und wdhrertd 
der Fahrt. Ein weiteres Modul zur Routenplanung 
berechnet jeweils die zu dem jeweillgen Zielpunkt zu 

5 fahrende Route anhand der von dem Softwaremodul 
zur Posltionsbestimmung ausgegebenen Positions- 
punkt und dem Zielpunkt. Hierbei k5nnen auch z.B. von 
dem RDS-TMC-Empfanger 8 Oder GSM-M<xlul 9 gelie- 
ferte Verkehrsmeldungen berud<sichtigt werden. um 

70 beispielsweise den Fahrer anzuweisen. einen Stau zu 
umfahren. Ein Softwaremodul zur Routenangabe emp- 
fSngt den jeweillgen Positionspunkt von dem Software* 
modul zur Posltionsbestimmung, verschiedene 
Routenangaben von dem Softwaremodul zur Routen- 

15 ptanung und gegebenenfalls auch Navigationsdaten 
von der Datenquelienanordnung 3. Das Softwaremodul 
zur Routenangabe erzeugt Steuerdaten fur die Sprach- 
ausgabe und fur die blldiiche Darstellung von Anwei- 
sungen. Es 1st auch mbglich, einen Landkarten- 

20 ausschnitt auf der Anzeigevorrichtung 12 mit der jewei- 
llgen Positionsahgabe darzustellen. 
[0016] Das In Fig. 1 dargestellte Navlgationssystem 
dient des weiteren zur Erkennung des das Fahrzeug 
benutzenden Fahrers. um individuelle. auf den Fahrer 

25 at>gestimmte Navigationshinweise fOr vorgegebene 
Gebiete oder fOr vorgeg^ene Routen auszugeben. 
Hierbei werden In der Steueranordnung 1 mittels eines 
Moduls zur Fahrererkennung Daten ausgeA/ertet die 
von einer einen Fahrer kennzeichnenden Erkennungs- 

30 sensor geliefert werden. Ein solcher Erkennungssen- 
sor. welcher der Steueranordnung 1 eine Information 
uber den Fahrer llefert. kann die Spracherkennungseln- 
richtung des Spracheingabesystems 18. eine automati- 
sche Sitzeinstellungsvorrichtung. eine SchlQssel- 

35 erkennungsvorrichtung oder die Tastatur 10 bzw. der 
Trackball 1 1 nach einer manuellen Eingabe des Fahrers 
sein. 

[0017] Die Spracherkennungsvorrichtung liefert 
beispielsweise eine Spracheingabe an das Modul zur 

40 Fahrererkennung. Das Modul zur Fahrererkennung ver- 
glelcht bestimmte Merkmale der Spracheingabe, um 
den jeweillgen Fahrer zu erkennen. Die nicht nSher In 
der Fig. 1 dargestellte Sitzeinstetlungsvorrichtung steilt 
eine Sitzposition fOr einen Fahrer anhand gespeicherter 

45 Einstellungsdaten ein. Diese Einstellungsdaten werden 
beispielsweise manuell uber eine Taste vom jeweillgen 
Fahrer ausgewdhlt. Diese einen Fahrer kennzeich- 
nende Tasteneingabe wird dem Modul zur Fahrererken- 
rtung der Steueranordnung 1 zugefOhrt. Der Fahrer 

so kann ferner auch von einer Schlusselerekennungvor- 
richtung erkannt werden. Hierbei weist jeder SchlOssel 
individuelle einen Fahrer kennzeichnende Merkmale 
auf. die von der Schlusselerekennungseinrichtung 
detektiert wenden. Diese Merkmale kOnnen beispiels- 

55 weise vom Schlifesel zur Schlusselerkennungsvorrich- 
tung induktiv Obertragen werden. Die vierte oben 
angegebene Mdgllchkeit zur Fahrererkennung wird mit 
Hilfe der Tastatur 10 bzw. des Trackballs 1 1 realisiert. 
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Ober die Tastatur 1 0 Oder den Trackball 1 1 gibt der Fah- I 
rer beisplelsweise ein bestlmmte ihn kennzeichnendes 
Wort (2.B. PaBwort) ein oder wShlt aus einer auf der i 
Anzeigevorrichtung 12 dargestellten Fahrerllste den 
entsprechenden Fahrer aus. Die Auswertung dieser 5 
Tastatur- oder Trackballelngabe fOhrt das Modul zur 
Fahrererkennung durch. 

[0018] Nach der Eingabe des Zielpunktes durch 
den Fahrer warden von der Steueranordnung 1 in 
AbhSngigkeit von fur den Fahrer gespelcherten Einstel- 10 
lungen fur vorgegebene Gebiete oder fur vorgegebene 
Routen davon abhangige Navigationshlnwelse fur vor- 
gegebene Gebiete oder fur vorgegebene Routen aus- 
gegeben, Beisplelsweise sind fOr einen Fahrer die 
Einstellungen gespeichert, in welchen Gebieten oder is 
auf welchen Routen er Ortskenntnisse besitzt. Welter 
kann als Einstellung gespeichert sein, ob in den 
bekannten Gebieten oder auf den bekannten Routen 
Qberhaupt Oder In welcher HSuf Igkeit Ansagen von der 
Sprachausgabeschaltung 13 bzw. Anzeigen auf der 20 
Anzeigenvorrichtung 12 erfolgen sollen. Beispielsweise 
kennte in dem Gebiet urn Wetzlar, In dem ein Fahrer 2. 
Ortskenntnisse besitzt, nach dem Beginn der Fahrt die 
grobe Ansage ..zur A3 nach SQden" erfolgen, wenn der 
Startpunkt des Fahrers beispielsweise in Wetzlar und 2s 
der Zielpunkt in Wurzburg liegt. Es wird also bei Orts- 
kenntnis des Fahrers in diesem Beispiel nur die grobe 
Richtung angesagt. Bei kelner Ortskenntnis des Fah- 3. 
reis gibt das Navlgationssystem die genaue Route an. 
[0019] Die Einstellungen fur einen Fahrer kOnnen so 
beispielsweise von diesem manuell uber die Tastatur 
10. den Trackball 1 1 oder das Spracheingabesystem 18 
eingegeben werden. Diese Einstellungen kOnnen dabei 4. 
for sine bestimrrite Fahrt beispielweise mit der Eingabe 
eines Zielpunktes oder allgemein fur alle Fahrten in 35 
einem Gebiet eingegeben und gespeichert werden. 
Ferner kann der Fahrer auch angeben, in welchen 
Gebieten er keine Oder geringe und in welchen Gebie* 5. 
ten er genaue Navigationshlnweise benotigt. 
[0020] Die Einstellungen kOnnen auch Jewells von 40 
der Steueranordnung 1 selbst durch ein Lernmodul 
erzeugt werden. So kOnnen beispielsweise die ver- 
schiedenen Routen eines Fahrers in der Steueranord- 
nung 1 gespeichert werden und bei hfiufigerer 6. 
Benutzung einer Route durch einen Fahrer erkennt dies 4S 
die Steueranordnung 1 und verringert oder vermeidet 
die Navigationshlnweise auf dieser haufig gefahrenen 
Route. 

[0021] Falls Ober den RDS-TMC-Empf anger 8 oder 
uber das GSM-Modul 9 Verkehrshlnweise empfangen so 
werden, welche das Gebiet oder die Route betreffen, in 
dem Oder auf welcher der Fahrer keine oder geringe 
Navigationshlnweise erhalten m6ch1e, werden z.B. bei 
einem Stau, Nebel. Auftauchen eines Geisterfahrers 
etc. In dem bekannten Gebiet oder auf der bekannten ss 
Route wieder genaue Navigationshlnweise ausgege- 7 
ben. 



Navlgationssystem fur ein Landfahrzeug mit einer 
MeBanordnung (2) zur Lieferung von Positions-, 
Richtungs- und/oder Entfernungsdaten, mit einer 
Datenquelienanordnung (3) zur Lieferung von Navl- 
gationsdaten, mit einer Elngabeanordnung (4) 
wenigstens zur Eingabe eines Zielpunktes, mit 
einer Steueranordnung (1) wenigstens zur Bestim- 
mung eines Weges und wenigstens einer Anzeige- 
vorrichtung (12) zur Ausgat>e von Navigations- 
hinwelsen, dadurch gekennzeichnet. 
daB die Steueranordnung (1) nach Empfang von 
Daten von einem Erkennungssensor zur Ermlttlung 
des das Landfahrzeug bedlenenden Fahrers aus 
gespelcherten Daten vorgesehen ist und 
daB die Steueranordnung (1) zur Ausgabe von auf 
den Fahrer abgestimmten Navigationshinweisen in 
vorgegebenen Gebieten oder auf vorgegebenen 
Routen vorgesehen ist. 

Navlgationssystem nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, 

daB eine Spracherkennungseinrichtung eines 
Spracheingabesystems (18) der Elngabeanord- 
nung (4) den Erkennungssensor bikJet. 

Navlgationssystem nach Anspruch 2, dadurch 
gekennzeichnet. 

daB eine automatische Sitzeinstellungsvomchtung 
des Landfahrzeugs den Erkennungssensor bildet. 

Navlgationssystem nach Anspruch 2. dadurch 
gekennzeichnet 

daB eine SchlQsselerkennungsvorrichtung des 
Landfahrzeugs den Erkennungssensor bildet. 

Navlgationssystem nach Anspruch 2. dadurch 
gekennzeichnet. 

daB mitlels einer Tastatur (1 0) oder eines Trackballs 
(11) der Elngabeanordnung (4) der Erkennungs- 
sensor gebildet wird. 

Navlgationssystem nach Anspruch 1. dadurch 
gekennzeichnet, 

daB die Steueranordnung (1) ein Modul zur Fahrer- 
erkennung enthait. welches aus den vom Erken- 
nungssensor gelieferten Daten den das Fahrzeug 
bedlenenden Fahrer aus gespelcherten Daten 
ermittelt und welches nach einer Zieleingabe durch 
den Fahrer anhand gespeicherter Einstellungen 
uberpruft. ob der Fahrer in bestimmten Gebieten 
Oder auf einer Route zum Ziel wenig oder Qber- 
haupt keine Navigationshinweise benotigt. 

Navigationssystem nach Anspruch 6. dadurch 
gekennzeichnet. 

daB die Einstellungen fOr einen Fahrer nach einer 
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Eingabe Qber die Eingabeanordnung (4) in der 
Stajeranordnung (1) gespeichert werden. 

8. Navigationssystem nach Anspruch 6. dadurch 
gekennzeichnet. s 
daB die Steueranordnung (1) ein Lernmodul ent- 
halt, welches die gefahrenen Routen speichert und 
fur eine hduf ig benutzte Route die Einsteiiung spei- 
chert. dalB fur diese Route keine Oder geringe Navi- 
gationshinwetse ausgegeben werden. io 

9. Navigationssystem nach Anspruch 6, dadurch 
gekennzeichnet, 

daB nach Empfang von bestimmten Verkehrshin* 
weisen uber die Datenqueltenanordnung (3), weh is 
che das Gebiet oder die Route betreffen, f Or die der 
Fahrer keine oder geringe Navigationshinweise 
erhalten mdchte. ist die Steueranordnung (1) zur 
Ausgabe von genauen Navigationshinweisen vor- 
gesehen. 20 
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